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*Ejemplo practico de un vuelo real
°Nuevas versiones INPHO
*Comparaciones entre correlacion y LIDAR

*Conclusiones
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Vuelo Ejemplo |

* Realizado por AZIMUT para el Departamento de Medio Ambiente y
Ordenacion del Territorio del Gobierno Vasco

* LiteMapper — 900 m altura 2 pts/m2
* Equipamiento GPS/INS de IGI

* 3 modelos Diferentes de ULTRACAM-D con tamafno de pixel
de 7 cm y 60-30 solape

* Calibracion in-situ por cada dia de vuelo calculando:
* Desalineacion de la antena
* Traslacion en Z
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Vuelo Ejemplo. Resultados (l) f

*1SO > GPS/INS + Puntos de paso (s6lo puntos de chequeo)
° DG > GPS/INS directamente

i 2 # & e DG ry DG rxy_ DG rz_ DG

Contador: 199 199 199 199 195 199 199 199
Min:| -0.086| -0.078 0.001| -0.109 =0.175] -0.117 0.004) -0.271

Max: 0.064| 0.054 0.086| 0.114 0.131] 0.123 0.194| 0.275
Media:| -0.003| -0.008 0.024| 0.008 -0.008| -0.014| 0.052| -0.006
Desv _Esi:| 0.021] 0.020 0.018] 0.047 0.043| 0.042| 0.034| 0.109
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Vuelo Ejemplo. Resultados (ll)
RESIDUALES EN %
100 =
a0
a0
70
= O= 5cm
£ EB=7cm
= a0 o= 10cm
40
a0 ]
20 _—J —
i e !
IS0 [y 150 |y IS0 180 | DG | DG [y DG iz DG
B=acm 4.1 4.1 12.B J4.2 201 276 98 5 2.8
W= 7Cm 0.5 1.0 2.0 16.1 9.0 11.1 241 a0.3
d=10cm 0.0 0.0 0.0 ks 4.1 25 8.0 30,2
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Vuelo Ejemplo. Resultados (lll) |
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GCP BLOQUES
rx IS0 ry 150 rxy IS0 rz ISO

GCP PASADAS
rx 150 ry IS0 my IS0 rz IS0

Comtador: 130 130 130 130 Comtador: By bY bY b4
Min:| 0047 0.078( 0.001] 0.109 Min:| 0.086] 0.0/6) 0.001] 0.081
Max:| 0.064| 0.037] 0.086| 0.114 Max:| 0036 0034 0.086] 0.104

Media:| 0.004| 0007 0.020] 0.005 Media:| 0.002] 0009 0.032] 0.013

Desy Est:| 0.018] 0.017| 0.016| 0.047| Desy Est:| 0.026] 0025 0019 0.049

www.gtbi.net



gtbibérica s.1.

GeoToolBox Gestién Temtorial

Zona de Proyecto

www.gtbi.net | 8



r s

>

- \ 4
gtbibérica s.l. Imho
GealToolBox Gestibn Temiarial @

Flujo de trabajo (1) |

* Vuelo + Postproceso GPS/INS

* MATCH-AT

* Aerotriangulacion zona de calibracion ( 3-4 pasadas con mas de 10 imagenes)
* Obtencion de desalineacion de la antena y traslacion en Z

* MATCH-AT

* Generacion puntos de paso con GPS/INS corregido
* Medicion de puntos de chequeo

° MATCH-T
* Generacion MDT y MDS de zona de proyecto
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Flujo de trabajo (ll) “

* SCOP++. Filtrados
* Filtrado MDS proveniente de MATCH-T
* Filtrado LIDAR

* Comparaciones

* MDT de MATCH-T con MDT de LIDAR
* MDS de MATCH-T con MDS de LIDAR
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Flujo de trabajo (lll)

4 -

DTM :> SCOP++ J Comparaciones
DSM DTMaster | Filtrados

|

LIDAR

MATCH-AT —> MATCH-T <

~
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Conclusiones

° La correlacion es cada vez mas competitiva con el LIDAR
* Se correla a menos densidad
* VVuelos con mas solape muy importante
* Nuevos desarrollos posibles
* En algunas zonas el LIDAR es ventajoso:
* Vegetacion
* Sombras

* En ambos casos, queda todavia camino por recorrer ya que en
ambos casos hace falta edicion manual
* Necesitaremos:
* Mayor capacidad de computacion
* Nuevos algoritmos de modelizacion

www.gtbi.net | 12



